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Эксплуатация современных самоходных кормоуборочных комбай-
нов показывает, что даже в течение рабочей смены ход рабочего процесса 
характеризуется значительными колебаниями как со стороны урожайности 
с/х культуры, так и со стороны характеристик опорной поверхности,. Не-
прерывное колебание внешней нагрузки вынуждает оператора, во избежа-
ние забивания рабочих органов растительной массой, постоянно недогру-
жать двигатель комбайна, поэтому средняя величина развиваемой им 
мощности ниже  возможной. Качество ручного регулирования скорости 
комбайна, определяемое в значительной степени квалификацией и состоя-
нием оператора, подтверждает его  неприспособленность эффективно ком-
пенсировать интенсивно изменяющееся внешние воздействия [1].  Автома-
тически регулируя скорость поступательного движения комбайна на уров-
не близком к максимуму загрузки ДВС, можно повысить производитель-
ность комбайна, сократить удельный расход топлива и время уборки с/х 
культуры. 
Проблема автоматизации загрузочного режима самоходной убороч-
ной машины  по-разному решается на протяжении последних 40 - 50 лет. 
Решение проблемы автоматизации режимов загрузки уборочной машины 
связана со специфическими условиями работы комбайна, когда рабочие 
органы взаимодействуют с растениями, а  движители с микрорельефом и 
почвой. Сюда же можно отнести стохастический характер внешних воз-
мущающих воздействий, а также непостоянство внутренних параметров 
комбайна, как объекта регулирования и сжатые агротехнические сроки 
уборки с/х культур.     
В энергетическом аспекте кормоуборочный комбайн, как объект ре-
гулирования, представляет собой динамическую систему с двумя основ-
ными потребителями энергии. Развиваемая ДВС мощность через клиноре-
менные передачи передается на привод рабочих органов (адаптер, питаю-
щий аппарат, измельчающий барабан) и объемный гидропривод ходовой 
части. Возможен вариант автоматического регулятора загрузки (АРЗ), ис-
пользующий датчик частоты вращения (ДЧВ), установленный в лючке 
против махового колеса двигателя. При этом следует отметить, что отра-




телем мощностью, моментом нагрузки и частотой вращения вала двигате-
ля, позволяет последней лишь косвенно характеризовать загрузку ДВС. 
Энергетический аспект, выполняемого кормоуборочным комбайном тех-
нологического процесса, характеризуется в первую очередь моментами на-
грузки на рабочие органы и ходовую часть, вовремя оценить которые, за-
меряя один вышеупомянутый параметр, невозможно. Естественной регу-
лируемой величиной в системе автоматического регулирования    (САР)  
загрузки двигателя комбайна является текущее суммарное значение мощ-
ности на рабочих органах и ходовой части.   
Однако, энергетический аспект, выполняемого кормоуборочным 
комбайном технологического процесса, характеризуется в первую очередь 
моментами нагрузки на рабочие органы и ходовую часть, вовремя оценить 
которые, замеряя один вышеупомянутый параметр, невозможно. Естест-
венной регулируемой величиной в системе автоматического регулирова-
ния    (САР)  загрузки  является текущее суммарное значение мощности на 
рабочих органах и ходовой части (рис.1).   
 
 
Рис.1. Функциональная схема регулирования загрузки ДВС кормоуборочного комбай-
на: ЗУ -  задающее устройство; ДКМ – датчик крутящего момента; ДЧВ – датчик часто-
ты вращения;  ДД датчик давления; ДОС – датчик обратной связи; У – усилитель; ИМ – 
исполнительный механизм 
 
Важным фактором  по реализации САР является подготовленность 
к ней кормоуборочного комбайна. Под этим подразумевается возможность 
бесступенчатого регулирования поступательной скорости комбайна, уста-
новки датчиков без дополнительной конструкторской доработки и наличие 
источника питания для функциональных элементов АРЗ. На ходовой части  
комбайна  применяется бесступенчатая гидростатической трансмиссии.  




долгое время оставался выбор надежных датчиков, позволяющих в усло-
виях уборки снимать необходимую информацию. Дополнительно к ДЧВ 
предлагается использовать  магнитоупругие датчики крутящего момента 
(ДКМ) и давления (ДД), которые исчерпывающе характеризуют загрузку 
рабочих органов и ходовой части. ДКМ в форме кольца охватывает вал 
контрпривода, скручивание которого пропорционально изменяет магнит-
ное поле. ДД устанавливается в клапанной коробке гидромотора. Множи-
тельное устройство преобразует информацию с двух датчиков в сигнал 
пропорцинальный потребляемой мощности и далее делает возможным ре-
ализацию управляющего воздействия на объект регулирования в виде от-
клонения “флажка”  гидронасоса. 
Частота вращения вала ДВС характеризует развиваемую двигате-
лем мощность на режиме, определяемом регуляторной характеристикой и 
положением рейки топливного насоса 
Таким образом, желаемую зависимость скорости комбайна от уро-
жайности с/х культуры, ширины захвата адаптера, физико-механических 
свойств культуры и нагрузки на ходовую часть можно обеспечить при по-
мощи средств автоматики, исключающих субъективность ручного управ-
ления.  
Для проектирования системы автоматического регулирования за-
грузки двигателя комбайна необходимо также знать динамические свойст-
ва кормоуборочного комбайна как объекта регулирования. Под динамиче-
скими свойствами здесь понимаются статические и динамические связи 
между регулируемыми величинами с одной стороны и возмущающими и 
управляющими воздействиями с другой.   
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